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如图 1所示，{ 1C }和{ 2C }为双视觉空间坐标
系，{T }为世界空间坐标系。例如，空间中一点
沿着 X 轴从 A移动到 B，移动的轨迹在图像空间










坐标作为图像空间坐标系 1的原点 1O ，选择图像
空间 1 原点在世界空间中所对应的点作为世界坐
标系的原点O，选择图像空间 2的左上角作为图
像空间 2的原 2O 。对于视觉系统 1，两次走点后
在世界空间中的坐标分别为（ 1x , 2x ）、( 3x , 4x )，





式中, 1R 为视觉空间 1到世界空间的映射矩阵，
X 由图像空间中两点坐标组成的 2×2矩阵，U 为
世界空间中两点坐标组成的 2×2矩阵。接着，继
续将点移动到视觉系统 2中，仍然以 O点为世界




求得 2R 。因此， 
             (2) 
R为图像空间 1到图像空间 2的映射矩阵。 
 
图 1  双视觉系统标定 
 
图 2  扫描策略流程图 
















































 扫描完成之后，进入视觉系统 2，视觉系统 2
以高放大倍数显示单个对象，进行局部装配。以
对象 1为例，对象 1在视觉空间 1中的坐标被记
录在虚拟环境中。步骤为： 
(1) 假定对象 1 在视觉空间 1 中的坐标为
( ),1 1X Y ,将其转换到视觉空间 2中，坐标为: 
                     
(3)
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(4)
 
(3) 控制 X / Y 向平台移动到坐标 ( )1 1ˆ ˆx y，
处，使对象 1进入图像空间 2。 
(4) 在图像空间 2中识别对象 1的有用信息，







图 3  全局扫描与局部装配 
 
图 4  扫描策略 
3  系统硬件和软件 











图 5  系统硬件 
 系统的软件部分由 Visual C++ 6.0编写，并结
合 OpenCV视觉库进行图像处理。包括图像获取、
系统标定、视频处理和图像识别等技术。 
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